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AVANT LA MISE EN SERVICE LIRE ET OBSERVER LA
DESCRIPTION TECHNIQUE ET LES CONSIGNES DE SECURITE

Cette notice d'instructions comprend toutes les informations nécessaires en vue d'une utilisation
conforme a l'emploi prévu des produits qui y sont décrits. Elle s'adresse a du personnel technique
ddment qualifié disposant d'une formation spéciale et entierement familiarisé avec toutes les marques
d'avertissement et mesures d'entretien. Ces appareils ont été fabriqués selon I'état actuel de la
technique et offrent une grande sécurité de fonctionnement. Leur installation et mise en service ne
comporte aucun danger et ils marchent sans probléme dans la mesure ou les consignes de sécurité
sont respectées.

La mise en service sera interdite tant que la conformité de la machine ou ces constituants seront
installés avec les dispositions de la directive machines européenne n'est pas établie.

Avec la remise de la présente description technique et notice d'instructions toutes les descriptions
antérieures se rapportant a ce méme produit deviennent caduques. Dans le cadre du développement
ultérieur de ses produits, la société Baumiiller se réserve le droit d'en modifier le maniement et les
caractéristiques techniques.

Adresse du fabricant Baumduller Nurnberg GmbH

et de livraison: Ostendstr. 80

90482 Nurnberg

Téléphone (0911) 5432 - 0 Télécopie (0911) 5432 - 130
Copyright: Toute copie ou reproduction de cette description technique et notice

d'instructions est interdite sauf autorisation expresse.

Pays d'origine: Fabriqué en République fédérale d'Allemagne

Date de fabrication: découle du huméro de fabrication de I'appareil ou du moteur respectif.
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Abréviations

ABREVIATIONS
AE module de fonction entrées analogiques
BE unité utilisateur
DE module de fonction entrées numériques
H niveau Haut (HIGH)
hex entrée en hexadécimal
HLG module de fonction générateur de rampe
| unité de comptage de la position
ID n° d'identification
L module de fonction asservissement de position
L niveau bas (LOW)
module de fonction gestionnaire d'entrainement
N module de fonction asservissement de vitesse
POS module de fonction positionnement
SH arrét rapide
SW logiciel (SoftWare)
SWG module de fonction générateur de consigne
t temps
vl vitesse de déplacement du bloc de positionnement 1
V2 vitesse de déplacement du bloc de positionnement 2
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Généralités

1 GENERALITES

Le positionnement rectiligne est congu pour un axe. Un fonctionnement en positionnement rectiligne
ainsi qu'en positionnement circulaire es possible; ils sont commandé par le niveau supérieur a I'aide
d’ordre en bloc de positionnement.

On peut choisir entre 2 blocs de positionnement.

Le schéma suivant montre la structure du positionnement.

tableau des blocs

de positionnement - . . .
changement de norme générateur de consigne asservissement asservissement
/ limitations de position de vitese
consigne de position
’ —_— — (> —
— D Y
2
position de départ
—>
décalage vitesse mode manuel valeur réelle valeur réelle
de référence vitesse course de référence position vitesse
accélération mode manuel
accélération course de référence

commande anticipée
de vitesse
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Installation
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Installation

2 INSTALLATION

Pour l'acquisition de la position, on peut utiliser aussi bien le résolver monté sur le moteur qu'un
capteur incrémental. Les différents systémes de capteurs se sélectionnent au moyen du paramétre :
Acquisition de position réelle.

Comme les deux systemes de capteurs fournissent des informations relatives de positions (les résol-
vers se rapportent seulement en absolu a un tour), une course de référence est nécessaire pour met-
tre en rapport la position du systeme d'entrainement en absolu avec le trajet. Actuellement il n'y a
gu'une course de référence avec le résolver qui soit implémenté.

Pour les différents systemes de capteurs, différents déroulements de la course de référence sont
possibles. Ceux-ci se réglent avec le paramétre Mode course de référence.

Fonction technologique : positionnement 3
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Mise en service
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Paramétrisation Mise en service

3 MISE EN SERVICE
Pour la mise en service du positionnement, il faut, qu'en plus des déverrouillages externes, le para-

métrage correspondant de l'appareil ait lieu a I'aide du programme de service. Ce réglage peut étre
mémorisé dans l'appareil.

3.1 Paramétrage de l'appareil

Nous allons décrire le réglage des parametres qui sont la condition d'un fonctionnement correct du
positionnement.

1. Paramétrage du générateur de rampe :

- HLG sélection d'entrée = 1 ID 13
- HLG temps d'accélération 2 = 0.001s ID5

- HLG temps de retour 2 = 0.001s ID 11
- HLG lissage =0 ms ID 16

2. Paramétrage de I'asservissement de position

- L facteur Kv par ex. 15 ID 202
- L commande anticipée N ID 207
En mode Course de référence il faut régler 100%!

3. Paramétrage des modules restants:

- N filtrage valeur réelle = 0 ms ID 62

- n° de position a atteindre =0 ID 140

-AE 1 n°IDjusqu'a AE 4 n°ID: ne doivent pas étre

programmeés sur 4 ID 280, 287, 294, 301

4. Paramétrage du gestionnaire d'entrainement

- M mot de commande = 0 = 0000nex (ordre bloquer la tension) ID 120
- M mode consigne, par ex. 1 = présélection de position a atteindre
5 = marche manuelle

6 = course de référence ID 122
- M mot de commande = 6 = 0006nex (Ordre arréter) ID 120
- M mot de commande = 15 = 000Fex (ordre déverrouiller) ID 120

INDICATION

Avant que le déverrouillage externe d'impulsions puisse étre mise en circuit, le paramétrage du posi-
tionnement doit étre fait!
Ce paramétrage va étre décrit dans les chapitres suivants.

Fonction technologique : positionnement 5
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Mise en service Mots de commande et d’état

3.2 Mot de commande / mot d'état

Ces mots concernent les parameétres ID 120 et 121. Pour activer les modes Présélection de la posi-
tion a atteindre, Course de référence et Marche manuelle, il faut d'abord que la séquence pour le
gestionnaire d'entrainement et le déverrouillage externe d'impulsion décrite au chapitre 3.1 ait été
exécutée. A la mise en circuit, chaque module de fonction se synchronise automatiquement sur la
consigne de position de 'asservissement de position (ID 208).

La signification des différents bits des mots d'état et de commande du gestionnaire d'entrainement
dépend en partie du mode de fonctionnement. Nous indiquons donc ci-dessous les mots d'états et de
commandes pour les différents modes de fonctionnement.

On indique seulement les bits importants pour le positionnement; c'est-a-dire qu'eux seuls agissent
sur les modules de positionnement ou sont commandés par eux. Dans la description du gestionnaire
d'entrainement on trouvera plus de détails sur les mots complets de commandes et d'états.

INDICATION

Quand le positionnement est mis hors circuit, par ex. par arrét rapide, il remet sa commande interne
aux valeurs d'initialisation. Aprés la remise en circuit des modes Manuel et Course de référence, on
commence par la présélection des consignes de positions sur le parameétre ID 208, dés qu'un bit de
départ est activé. Si un bit de départ est déja a 1, le départ est immédiat! En mode Présélection de
position a atteindre, un bloc de positionnement doit étre calculé avant que le départ puisse avoir lieu.

bits de départ: bit 11 en mode Présélection de position a atteindre
bit 4 en mode Course de référence
bit 11 et 12 en mode Manuel

3.2.1 Mode Présélection de position a atteindre

M Mode Consigne(ID 122) = 1.

Bit no. M mot de commande (ID120) M mot d'état (1D121)

o

arrét rapide

nouvelle consigne

Ol | Nl |lWIN]|PF

=
o

position a atteindre atteinte

[y
[N

départ positionnement

=
N

acquittement consigne

=
w

[Eny
N

=
&)
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Mots de commande et d’'état

Mise en service

3.2.2 Mode Course de référence

M Mode Consigne (ID 122) = 6.

Bit no.

M mot de commande (ID120)

M mot d’état (ID121)

o

arrét rapide

départ course de référence

Ol | Nl |lWIN]|PF

=
o

consigne de vitesse atteinte

[y
[N

=
N

référence atteinte

=
w

défaut de référence

[Eny
N

=
&)

3.2.3 Mode Manuel (au coup par coup)

M Mode Consigne (ID 122) = 5.

Bit no.

M mot de commande (ID120)

M mot d’état (ID121)

o

arrét rapide

Ol | Nl |lWIN]|PF

=
o

[y
[N

coup par coup en avant

=
N

coup par coup en arriere

=
w

[Eny
N

=
&)

Fonction technologique : positionnement
Baumidiller Nirnberg GmbH

5.94021.12



Mise en service Mots de commande et d’état

3.3 Positionnement avec présélection de bloc

Au commencement du positionnement, un bloc de positionnement est sélectionné ou transféré. L'or-
dre Nouvelle consigne lance le calcul des données indicatives de positionnement.

Données | | |

[ |
Nouvelle consigne |_| |_|

mot de commande, bit n° 4 @) 3) 1) 3

Acquittement consigne I I I I

mot d'état, bit n° 12 @ @ 2 @

Départ positionnement I I I I

mot de commande, bit n® 11 B @ G O
Fonction terminée 1 |_| I_
état module, bit n° 7

Position atteinte
mot d’état, bit n° 10

v (6) (9) (6) (8)

2 4 | | |

vl —1—
Profil de vitesse de | / N\ ‘
I'entrainement

Description des transitions

transition signification condition(s)

1 nouvelle consigne L-H acquittement de consigne = L

données de positionnement valable

2 acquittement de consigne L - H nouvelle consigne = H

données indicatives de positionnement calculées

3 nouvelle consigne H-L acquittement de consigne = H
4 acquittement de consigne  H - L nouvelle consigne = L
5 départ du positionnement L - H fonction terminée = H

position a atteindre atteinte = H

pas de calcul actif pour données indicatives de posi-
tionnem c.-a-d. nouvelle consigne 1 H et acquittement
de consigne * L

6 fonction terminée H-L départ positionnement = H
position a atteindre atteinte H - L
7 départ positionnement H-L fonction terminée = L
8 fonction terminée L-H position demandée dans présélection de consigne
atteinte (derniére consigne sortie)
9 position atteinte L-H I'entrainement a atteint fenétre de positionnement
8 Fonction technologique : positionnement
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Positionnement avec ordre en bloc Mise en service

Description des actions

transition (1):

transition (2):

transition (3):

transition (4):

transition (5):

transition (6):

transition (7):

transition (8):

transition (9):

Apres le transfert des données d'un nouveau bloc de course, la commande signale
au régulateur d'entrainement par Nouvelle consigne = 1 (bit de commande n° 4) la
validité des données.

Sur la base de Nouvelle consigne = 1, le régulateur d'entrainement prend en charge
les données, il calcule les données indicatives de positionnement et il génere en-
suite Acquittement de consigne = 1 (bit d'état 12). Pour calculer les données indica-
tives, le régulateur d'entrainement a besoin de 30 ms.

Une fois qu'Acquittement de consigne est généré, la commande remet a 0 le bit
Nouvelle consigne.

Par la mise a 0 du bit Acquittement de consigne, le régulateur d'entrainement indi-
gue sa nouvelle réceptivité. La mise a 0 a lieu dés que la commande pose Nouvelle
consigne = 0.

Par Départ de positionnement = 1, la commande donne l'ordre de départ
(bit de commande n° 11).
Les transitions (3) et (5) peuvent se faire en méme temps !

Quand l'ordre de départ a été pris en charge par le régulateur d'entrainement, I'en-
trailnement commence le positionnement; Position atteinte (bit d'état 10) et Fonction
terminée passent a 0.

Si le positionnement détecte une demande d'arrét rapide, cela a pour conséquence
que le systéme d'entrainement, conformément au paramétre M code ARRET
RAPIDE (ID 131) freine jusqu'a I'arrét et met hors circuit le positionnement. Quand
le fonctionnement est de nouveau validé, que Nouvelle consigne = 1 est générée et
un nouveau départ demandé, I'entrainement repositionne en positionnement absolu
sur I'ancienne position a atteindre.

Des que le régulateur d'entrainement a détecté I'ordre de départ, le bit Départ posi-
tionnement peut étre remis a 0. Cette mise a 0 finit un cycle.

Quand l'entrainement s'est positionné sur la nouvelle position a atteindre, c'est-a-
dire que la derniére position de consigne a été dictée au régulateur, Fonction termi-
née, qui est dans le paramétre Etat de module (ID 400), est mise a 1.

Position a atteindre atteinte est mise a 1 dés que l'entrainement n'a plus quitté la
fenétre de positionnement dans le temps de surveillance.

Fonction technologique : positionnement 9
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Mise en service Course de référence

3.4 Course de référence

Pour le bon fonctionnement de systemes d'entrainement positionnants, il faut en général une con-

nai

ssance précise de la position absolue du systéme d'entrainement. Une course de référence est

nécessaire si on utilise pour la saisie de position réelle un capteur incrémental ou un résolver, avec
des plage de déplacements de plus d’un tour. La position de référence et le sens d'approche, c'est-a-
dire le déroulement précis du course de référence, se reglent par le parameétre Mode de Course de
référence (ID 414).

Les courses de référence 1 a 6 (résolver) et 101 a 106 (codeur incrémental, phase 4 ne

s'a

*

pplique pas) se divisent en plusieurs phases

Phase 1
On se déplace a la vitesse de référencement, comme définie au paramétre ID 412.

Phase 2

Une fois que l'initiateur de référence (commutateur de fin de course ou de l'origine) est atteint, on
freine jusqu'a 0 avec la Décélération de référence (ID 442) et, sur un huitieme de la vitesse de
référencement (mais au moins 50 I/ms), on accélére en sens de course inverse. L'accélération se
regle au paramétre POS Accélération de réf (ID 413).

Phase 3

Le flanc de commutation suivant déclenche un freinage a une vitesse fixe de 50 I/ms ( = 45 t/min).
Des que le module de référence présélectionne cette vitesse, la saisie de l'angle de résol-
ver/codeur incrémental a lieu.

Au moment de la détection d'un angle zéro*) de résolver ou du codeur incrémental ( = point de
référence), le module ne génére plus de nouvelles consignes de positions et I'entrainement reste
sur sa position. Dés que la POS position réelle (ID 437) se maintien le temps prescrit (ID 430)
dans la fenétre de positionnement (ID 429), I'angle et la position du point de référence (ID 432)
sont copiés sur la valeur réelle de position et sur la consigne de position (ID 209 et 208).

Phase 4
On se positionne automatiquement sur la valeur du point de référence. Quand on se repositionne
sur ce point, un écart maxi de 0,3° est possible.

Pour qu'on puisse trouver des point de référence identiques, les conditions suivantes sont néces-
saires :

- Le paramétre L commande anticipée N (ID 207) doit étre mis a 100 % pour atteindre la préci-
sion ci-dessus!

- Apres un réglage unique, il ne faut plus toucher a la vitesse du référencement ni a son accélé-
ration, sa décélération, ni au décalage de capteur.

- En phase 1 la vitesse de référencement doit étre atteinte.

A l'angle zéro du résolver, la valeur du parameétre Mot Phi-mécanique (ID 30) est de 180°.

10
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Course de référence Mise en service

Les modes de référence -4 et -5 sont des modes qui n'utilise que les commutateurs de fin de course
pour la référenciation.

-4 = course ver la fin de course négative
-5 = course vers la fin de course positive

Les courses de référence -4 et -5 sont différentes dans les phases suivantes :

Phase 1
On se déplace a la vitesse de référencement, comme définie au paramétre ID 412.

Phase 2

Une fois le commutateur de fin de course atteint, on freine jusqu'a 0 avec la Décélération de réfé-
rence (ID 442) et, sur un huitieme de la vitesse de référencement (mais au moins 50 I/ms), on ac-
célere en sens de course inverse. L'accélération se regle au paramétre POS Accélération de réf
(ID 413) .

Phase 3
Le flanc de commutation suivant déclenche un freinage et une inversion de vitesse. On se dé-
place vers le commutateur a une vitesse de 10 I/ms.

Phase 4

Des que le commutateur est atteint I'entrainement est arrété. La position actuelle correspond a la
position de référence. Dés que la POS position réelle (ID 437) se maintien le temps prescrit (ID
430) dans la fenétre de positionnement (ID 429), I'angle et la position du point de référence (ID
432) sont copiés sur la valeur réelle de position et sur la consigne de position (ID 209 et 208).

INDICATION

Les modes de référence -4 et -5 ne sont pas aussi précis que les modes 1 a 6 pour cause de tolé-
rances des commutateurs. Il est par contre pas nécessaire de régler le décalage du codeur. (ID
435).

Les courses de référence -1, -2 et -6 (résolver) resp. -101, -102 (codeur incrémental) :

Dans ces modes on référence sur le prochain angle resp. impulsion de référence du résolver
resp. codeur incrémental. Dans les modes -1 et -101 on se déplace a droite et pour -2 et -102 a
gauche vers les points de référence. Dans le mode -6 on atteint I'angle de référence du résolver
par le chemin le plus court. Pour ces course la vitesse est fixe et préprogrammée a 10 I/ms. Au-
cun initiateur n’est nécessaire.

La course de référence -3 :

Dans ce mode la position du point de référence (ID 432) est immédiatement copiée dans les pa-
rametres valeur réelle de position et consigne de position (ID 209 et 208) sans que le moteur
bouge !

Fonction technologique : positionnement 11
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Mise en service Course de référence

INDICATION

Pour les modes de référence -101, -102 et 101 a 106 un codeur incrémental est nécessaire.

Si le bit n° 12 dans le M mot d'état (ID 121), n'est pas généré apres un course de référence, |l
faut augmenter la valeur indiquée dans le parametre POS, fenétre pos. (ID 429).

Si la position du chariot porte-outil ne réclame pas d'inversion sur l'initiateur de référence (fin
de course ou inverseur d'origine), la phase 1 est supprimée et il y a accélération sur un hui-
tieme de la vitesse de référencement (phase 2).

Avec le parametre Décalage (offset) de capteur (ID 435), l'angle zéro du résolver peut étre
décalé pour le calcul interne, de sorte qu'il est en dehors des tolérances du commutateur. Pour
un décalage de capteur de 0 incrément, I'angle de référence correspond a un angle de résolver
réel de 180°.

S'il y a un dépassement sur un fin de course, I'état du commutateur doit rester actif, jusqu'a ce
gue le fin de course commute a nouveau, apres une inversion du sens de rotation.

Approche de la fin de course négative

© O
1 . |
bit-no. 1 ! bit-no. 0 |
ID-Nr. 433+ ID-Nr.433 1
Phase 1
£1
Phase 2 Méthode de référence 1 et 101
Sens d'approche Phase 4
Fin de Phase

course neg. | |

. | | [ Position avant le début de la course de référence
Impulsion 0 ) o
Il Point de référence

12
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Course de référence

Mise en service

Approche de la fin de course positive

O
1

bit no. 1 1
o—/l/go

ID-Nr. 433

Sens d'approche

Fin de
course pos.

O
1
bit no. 0 !
ID-Nr. 433 .+
Phase 1
£,
Méthode de référence 2 et 102 Phase 2
Phase 4
Phase 3

—

Impulsion 0

[ Position avant le début de la course de référence
Il Point de référence

Approche du commutateur d'origine positive

Commutateur

bitno.2 T~
ID-Nr. 433 &
Phase 4 Phase 3 Phase 2
G Phase 1
Phasg 2 Méthode de référence 3 et 103
Phase 4
L
Phase 3
Phase 2 Rhase 3| Phase 4
B -
Phase 1 a
Méthode de référence 4 et 104 Phase 2
Phase 4
a >
Phase B

de point zéro

Impulsion 0

[ Position avant le début de la course de référence
I Point de référence

Fonction technologique : positionnement
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Mise en service

Course de référence

Approche du commutateur d’origine négative

Commutateur
de point zéro

Impulsion 0

5
T bitno.2
O ID-Nr. 433
Phase 2 Phase 3 Phase 4
= -
Phase 1 -
Méthode de référence 5 et 105 Phase 2
Phase 4
L >
Phase 3
Phase 4 |Phase 38 Phase 2
< L a
= Phase 1
Phase 2 Méthode de référence 6 et 106
Phase
<t
Phase 3

[ Position avant le début de la course de référence
I Point de référence

INDICATION

S'il y a un dépassement du commutateur de fin de course, I'état "actionné" du commutateur doit res-
ter actif, jusqu'a ce que le fin de course commute a nouveau, apres une inversion du sens de rotation.

14
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Parametres globaux

Parametres

4 PARAMETRES

Pour les paramétres importants en positionnement, on fait une distinction entre les parametres glo-
baux, c'est-a-dire valables pour les deux blocs de positionnement, et les parameétres se référant a

chacun des blocs.

4.1 Parameétres globaux

Vue d'ensemble des paramétres

n° ID nom intervalle unité valeur affichage
min. ... max. standard seul.
400 POS état de module 0000 .. FFFF X
401 POS n° de bloc actif 1 ..2 1
402 POS norme position Z 1 ... 65535 | 1
1 .. 32768 (ab SX011)
403 POS norme position N 1 ... 65535 BE 1
406 POS mode 0000 ... FFFF 0001
407 POS vitesse finale arrét rapide. 0 I/ ms 0
408 POS décélération arrét rapide 0.25 ... 150.00 I/ ms? 5.00
409 POS vitesse coup par coup 1 ... 4400 I/ ms 500
410 POS accélération coup par coup 0.25 ... 150.00 I/ ms? 2.00
411 POS décélération coup par coup 0.25 ... 150.00 I/ ms? 2.00
412 POS vitesse référence 50 ... 4400 I/ ms 500
413 POS accélération référence 0.25 ... 150.00 I/ ms? 5.00
414 POS mode course de référence -102 ... 106 1
429 POS fenétre pos. 0 .. FFFFFFFF BE 0000000F
430 POS temps fenétre pos 1 .. FFFF ms 8
431 POS décalage sur jeu 0 .. FFFFFFFF BE 00000000
432 POS point de référence 0 .. FFFFFFFF BE 00000000
433 POS état commutateur 0 .. FFFF X
434 POS mode commutateur 0 .. FFFF 0000
435 POS décalage capteur 0 .. FFFF | 0
436 POS consigne de position 0 .. FFFFFFFF BE X
437 POS position réelle 0 .. FFFFFFFF BE X
438 POS consigne de vitesse. -4400 ... +4400 I/ ms X
439 POS fin de course 1 (logicielle) 0 .. FFFFFFFF BE 0
440 POS fin de course 2 (logicielle) 0 .. FFFFFFFF BE FFFFFFFF
441 POS lissage 0..8191 ms 0
442 POS décélération de référence 0.25 ... 150.00 I/ ms? 5.00
| = incréments

BE = unités-utilisateur

Fonction technologique : positionnement
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Mise a la norme des vitesses et accélérations:

1 rotation du moteur = 65536 incréments

60*1000 t _ t

| Tt
lOoom_s_looo 65536 min min

Description des paramétres

Y00 Pos Etat de module
Ce parameétre indique I'état des modules de positionnement; les différents bits ne sont pas
utilisés par tous les modes de fonctionnement.

bit n°. signification présélection coup par course de
position & attein- coup référence
dre
0 0:Stop  1:Run X X X
4 1: fin de course 1 logicielle active X X
5 1: fin de course 2 logicielle active X X
6 1: défaut dinitialisation X X X
7 1: fonction terminée X
8 1: position atteinte # de position & atteindre X
9 1: défaut dans calcul des données indica- X
tives
10 1: norme position Z < norme position N X X X
11 1: on quitte la zone de course X X
12 1: consigne atteinte X X
Remarques: - Le bit 11 s'active quand la zone maxi admise de course a été quittée.

- Quand un arrét rapide est achevé, tous les bits sont remis a 0 et le posi-
tionnement est mis hors circuit.

- Le bit 12 "consigne atteinte" signifie en mode Présélection de position a
atteindre "position atteinte" et en Course de référence "vitesse de réfé-

rence
atteinte".

HO0 1 Pos N° de bloc actif
Avec ce parameétre on sélectionne le bloc actuel de positionnement.

valeur signification
1 bloc de positionnement 1 actif
2 bloc de positionnement 2 actif
16 Fonction technologique : positionnement
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Y02 PoOs Norme position Z

Y40 3 POS Norme position N
Ces parametres servent a convertir a la norme interne les parametres de positions spécifi-
gues de l'application. (1 rotation de moteur <=> 65536 incréments).

Les parameétres de positions spécifiques de I'application sont tous les paramétres globaux et
tous les parametres de blocs de positionnement dont l'unité contient I'abréviation BE
(unité-utilisateur).

Conversion de norme sur I'exemple d'un paramétre d'entrée de position:

POS Norme de position Z [I]
POSNorme de position N [BE]

Parametre d'entré e[l] = Parameétre d'entré e[BE] *

INDICATION

» Condition 1: POS norme position Z = POS norme position N
Si cette condition n'est pas remplie, le dernier parameétre de mise a la norme décrit
reste a son ancienne valeur et le bit 10 de I'état du module est activé.
C'est seulement quand un des deux parameétres a été changé et la condition est rem-
plie, que le bit est remis a 0 et que la nouvelle mise a la norme est prise en compte.

» Condition 2:

Les limites admises des parameétres d'entrées de positions spécifiques de I'application
POS norme de position N
POS norme de position Z
ment de ces limites est laissée a la responsabilité de I'utilisateur!

se réduisent du facteur . La surveillance en cas de dépasse-

e Condition 3: POS norme position Z + POS norme position N < 65536

Le non-respect de cette condition peut amener des dépassements dans les calculs in-
ternes..
Une surveillance automatique est implantée dés la version X011 du logiciel.

¢ Aumoment de la conversion de norme des parameétres d'entrée spécifiques de I'appli-
cation, toutes les valeurs sont arrondies. Le positionnement se fait suivant la précision
de calcul possible. Mais en positionnement relatif répété on ne perd pas de valeurs de

positions si la rampe de course est recalculée avant chaque départ, si les facteurs de
POS norme de position N

POS norme de position Z

mise a la norme sont a 1 ou si le facteur est un nombre en-

tier.
Une extension du facteur de mise a la norme permet une plus grande résolution, p.ex.

20000 _ 20
1000 1

Fonction technologique : positionnement 17
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406 POS Mode
Avec ce paramétre on peut mettre en circuit ou hors circuit les fonctions ci-dessous.
bit no. signification
0 1: la fonction de commutateur de fin de courses logicielle
est active
1-15 réserve
Remarque: la fonction de fin de courses logicielle doit étre déterminée avant le premier
positionnement.
YO 7 POS vitesse finale d'arrét rapide.
Pas encore implémentée.
Y08 Pos décélération d'arrét rapide
Dans ce paramétre on entre la décélération d'arrét rapide. Si I'arrét rapide doit se faire sui-
vant cette rampe, le paramétre M code ARRET RAPIDE (ID 131) doit étre mis & 1 ou 2. Le
positionnement est mis hors circuit seulement aprés achévement de l'arrét rapide. Sinon, le
positionnement est mis aussitdt hors circuit et I'arrét rapide s'exécute suivant le code de
sélection.
En mode présélection de position a atteindre, la mise du positionnement hors circuit provo-
gue l'effacement des données indicatives de positions. Apres la remise en circuit, la rampe
de déplacement est a recalculer!
Y09 Pos vitesse coup par coup
La vitesse coup par coup indique la vitesse de déplacement de I'entrainement en mode Ma-
nuel.
Y10 POS Accélération coup par coup
Décrit I'accélération maxi de I'entrainement en Manuel.
Y11 POs Décélération coup par coup
Indique la décélération maxi de I'entrainement en Manuel.
H 12 POS Vitesse de référence
Indique la vitesse maxi de déplacement de I'entrainement en mode Course de référence.
Y13 POS Accélération de référence
Indique l'accélération maxi de I'entrainement en mode Course de référence. Pour le frei-
nage de l'entrainement en mode Course de référence, la décélération de déplacement de
référence (ID 442) est en vigueur.
18 Fonction technologique : positionnement
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Y 14 POS Mode Course de référence
Ce parametre décrit le déroulement de la course de référence. Le sens d'approche du point
de référence ainsi que l'analyse de l'initiateur de référence se déterminent par l'intermé-
diaire des différents modes.

valeur signification
-102 approche de I'impulsion de référence du codeur inc. en rotation & gauche (méthode -102)
-101 approche de I'impulsion de référence du codeur inc. en rotation a droite (méthode -101)
-6 approche de I'angle zéro du résolver le plus proche (méthode -6)
-5 approche du fin de course positif (méthode -5)
-4 approche du fin de course négatif (méthode -4)
-3 générer point de référence
-2 approche de l'angle zéro du résolver en rotation a gauche (méthode -2)
-1 approche de l'angle zéro du résolver en rotation a droite (méthode -1)
1 approche du fin de course négatif (angle 0 du résolver, méthode 1)
2 approche du fin de course positif (angle 0 du résolver, méthode 2)
3 approche du commutateur d’origine positif d'origine (angle 0 du résolver, méthode 3)
4 approche du commutateur d’origine positif d'origine (angle 0 du résolver, méthode 4)
5 approche du commutateur d’origine négatif d'origine (angle 0 du résolver, méthode 5)
6 approche du commutateur d’origine négatif d'origine (angle 0 du résolver, méthode 6)
101 approche du fin de course négatif (impulsion 0, méthode 101)
102 approche du fin de course positif (impulsion 0, méthode 102)
103 approche du commutateur d'origine positif d'origine (impulsion 0, méthode 103)
104 approche du commutateur d'origine positif d'origine (impulsion 0, méthode 104)
105 approche du commutateur d’origine négatif d'origine (impulsion 0, méthode 105)
106 approche du commutateur d’origine négatif d'origine (impulsion 0, méthode 106)

INDICATION

Les modes -101, -102 et 101 & 106 nécessite un codeur incrémental.

Fonction technologique : positionnement
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Y29 POs Fenétre pos.
Si I'entrainement atteint une fenétre placée autour de la nouvelle position a atteindre, le bit
"position a atteindre atteinte" est activé dans le mot d'état. La fenétre de positionnement est
symétrique par rapport a la position a atteindre. Sa grandeur est déterminée par le parame-
tre "Fenétre pos."..
position a atteindre
Fenétre de position"
Y430 pos Temps de fenétre pos.
Pour empécher que le bit "position a atteindre atteinte" soit validé pour un court passage sur
la fenétre de positionnement, on peut fixer avec ce parametre un temps durant lequel I'en-
trainement doit étre dans cette fenétre jusqu'a ce que le positionnement correct soit indi-
qué.
Y31 pos Décalage du jeu
Pas encore implémentée.
Y 32 POS Point de référence
C'est la valeur de position indiquant la position absolue de I'entrainement sur le point de
référence. Cette valeur doit étre validée avant la course de référence. Aprées la course de
référence, quand le systeme d’entrainement a atteint le point de référence, cette position
est copiée sur la consigne de position et sur la valeur réelle de position. La valeur du point
de référence doit étre a l'intérieur de la zone de déplacement admise, c'est-a-dire entre les
fins de courses de logicielles, ID 439 et 440.
Y 3 3 POS Etat des commutateurs
L'état des fins de courses et du commutateur d’origine est reproduit sur ce parameétre au
moyen des entrées numeériques.
Si le bit correspondant au commutateur est égal a 1, le commutateur est actif.
bit no signification
0 état des fins de courses positif
1 état des fins de courses négatif
2 état de l'inverseur d'origine
3-15 réservé
Exemples:  programmation de I'entrée num. O pour le fin de course positif (méthode 2)
DE n° ID entrée 0 = 433 ID 370
DE sélection de bit 0 = 1 = 0001 hex ID 371
DE modele LOW 0 = 0 = 0000nex ID 372
DE modéle HIGH 0 = 1 = 0001 pex ID 373
20 Fonction technologique : positionnement
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programmation de I'entrée num. O pour fin de course négatif (méthode 1)

DE n° ID entrée 0 = 433 ID 370
DE sélection de bit 0 = 2 = 0002 pex ID 371
DE modéle LOW 0 = 0 = 0000 pex ID 372
DE modéle HIGH 0 = 2 = 0002 pex ID 373

programmation de I'entrée num. O pour le commutateur d’origine
(méthodes 3 a 6)

DE n° ID entrée 0 = 433 ID 370
DE sélection de bit 0 = 4 = 0004 pex ID 371
DE modéle LOW 0 = 0 = 0000 pex ID 372
DE modéle HIGH 0 = 4 = 0004 hex ID 373
Les bits 0 et 1 sont analysés aussi en mode Manuel comme des états de fins
de courses!
Y434 POS Mode Commutateur
Bit no. signification
0 mode fin de course positif
1 mode fin de course négatif
2 mode commutateur d'origine
3-15 réservés
Bit = 0: le commutateur est a fermeture
Bit = 1: le commutateur est a ouverture
Commutation des entrées numériques (préférable a cause des bris de fils):
Initiateur de reterence
+2av O —T O
Entrée numérique
m2av O O
435 pos Décalage de capteur
En course de référence, le décalage de capteur s'additionne sur I'angle actuel du résolver et
permet ainsi un décalage du signal angulaire zéro. De cette facon, le signal angulaire zéro
peut étre déplacé a l'extérieur des tolérances de commutation de l'initiateur de référence.
436 Pos Consigne de position
Ici s'affiche en BE la consigne de position produite par le positionnement (voir ID 208, con-
signe de position en incréments).
Fonction technologique : positionnement 21
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43 7T PoOs Position réelle
Ici s'affiche en BE la position actuelle (comp. avec ID 209, position réelle en incréments).

Y38 pos Consigne de vitesse

A ce paramétre s'affiche en — la consigne de vitesse actuelle présélectionnée par le posi-
ms

tionnement.

4 39 POS Fin de course 1 logicielle (SW1)
Y40 POS Fin de course 2 logicielle (SW2)
Ces deux parameétres limitent la zone admise de déplacements dans les modes Présélec-
tion de position a atteindre et Manuel.
Limte inférieure Limite supérieure
SW 1 Point de référence SW 2
Zone de déplacements admis
Zone de déplacement max:
Limite inférieure = 0000 0000 pey;
Limite supérieure = OxFFFFFFFF POS Lage ~Norm N (ID-Nr. 403) :
POS Lage —Norm Z (ID -Nr. 402)

Le fin de course SW 1 contient la valeur pour le commencement de la zone de déplace-

ment admis; le fin de course SW 2 contient celle pour la fin de la zone de déplacement

admis.

Pour le bon fonctionn ement des fins de course de logiciel, les conditions suivantes

sont nécessaires :

- Dans le parameétre POS Mode (ID 406), le bit O doit étre activé.

- Il faut faire une course de référence avant de pouvoir passer aux modes Présélection de
position a atteindre ou Manuel. En Course de référence, les fins de course SW ne sont
pas actives!

- 0 <fin de course SW 1 < point de référence < fin de course SW 2 < limite supérieure.

- La zone maximale de déplacement ne doit étre dépassée en aucun mode de fonction-
nement (sauf Course de référence).
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'

4y 2

Fonction des fins de courses de logiciel (SW) :

En mode Présélection de position a atteindre (ID 122=1):

si un nouveau bloc de positionnement est pris en charge sur la base de Nouvelle consi-
gne = 1, le calcul des données indicatives de positionnement contréle si la nouvelle po-
sition & atteindre est a I'extérieur de la zone admise de déplacement. Si oui, une rampe
de déplacement sur le fin de course SW est calculée, dont la valeur devrait étre dépas-
sée. De plus, dans I'état de module (ID 400), soit le bit 4 est activé pour le fin de course
SW 1, soit le bit 5 pour le fin de course SW 2. Le positionnement suivant se fait alors sur
le fin de course SW.

Si la valeur d'un fin de course SW est changée apreés la course de référence, le systeme
d'entrainement peut se trouver a l'extérieur de la nouvelle zone de déplacement admis.
L'actualisation de Il'affichage dans I'état de module ainsi que la mise en vigueur de la
nouvelle valeur se font a la prochaine prise en charge des données. Il y a positionne-
ment sur le fin de course SW correspondant indépendamment de l'indication de la posi-
tion a atteindre, si la position a atteindre présélectionnée est aussi a l'extérieur.

En mode Manuel (ID 122 = 5):

Dés qu'un fin de course de logiciel (SW) est atteint, I'entrainement freine avec le décélé-
ration réglée d'arrét rapide (ID 408) et le bit correspondant dans I'état de module est ac-
tivé. Un déplacement n'est plus possible que dans le sens contraire.

Si la valeur d'un fin de course SW change aprés la course de référence, le systeme
d'entrainement peut étre en dehors de la nouvelle zone admise de déplacement. L'ac-
tualisation de l'affichage dans I'état de module se fait des qu'il y a une action manuelle
("coup par coup")..

C'est seulement aprés un paramétrage et une mise en service complets du positionnement
gue l'entrainement possede deux fins de courses SW dans les modes Présélection de posi-
tion a atteindre et Manuel, de sorte qu'avec un déroulement sans faute, les fins de courses
mécaniques ne sont plus nécessaire dans ces modes. Mais, pour pouvoir réduire systémati-
guement l'immense énergie des masses d'un systéme d'entrainement en mouvement, des
fins de courses agissant directement sur la partie puissance, c'est-a-dire sur le déver-
rouillage du régulateur, sont indispensables.

POS Lissage

Pour obtenir un arrondi sur les angles des rampes de déplacements, on a implémenté un
terme PT,. Avec ce parameétre on peut régler la constante de temps de ce terme. Avec un
réglage de 0 ms, le lissage est hors circuit.

POS Décélération de référence
Elle indique la décélération maximale de I'entrainement en mode Course de référence.
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4.2 Paramétres des blocs de positionnement

On peut choisir entre 2 blocs de positionnement. Si I'Acquittement de consigne, qui est dans le mot
d'état (ID 121), est activé apres le calcul des données indicatives de positionnement, on peut commu-
ter avec le parameétre N° actuel de bloc (ID 401) et/ou écraser le méme bloc de positionnement avec
des nouvelles données.

Vue d'ensemble sur les parameétres

ID nom intervalle unité valeur affichage
min. ... max. standard seul.

415 POS Position a atteindre 1 0 .. FFFFFFFF BE 00000000

416 POS Option de positionnement 1 -1 +1 0

417 POS Vitesse positionnement. 1 1 ... 4400 I/ ms 100

418 POS Vitesse finale 1 0 I/ ms 0

419 POS Accélér. positionnem. 1 0.25 ... 150.00 I/ ms? 5.00

420 POS Décélér. positionnem. 1 0.25 ... 150.00 I/ ms? 1.00

421 POS Temporisation 1 0 ... 65535 ms 1

422 POS Position a atteindre 2 0 .. FFFFFFFF BE 00000000

423 POS Option de positionnement 2 -1 +1 0

424 POS Vitesse positionnement. 2 1 ... 4400 I/ ms 100

425 POS Vitesse finale 2 0 I/ ms 0

426 POS Accélér. positionnem. 2 0.25 ... 150.00 I/ ms? 5.00

427 POS Décélér. positionnem. 2 0.25 ... 150.00 I/ ms? 1.00

428 POS Temporisation 2 0 ... 65535 ms 1

Description des paramétres

Y15 POSs Position a atteindre 1
Y22 POS Position a atteindre 2
Elle indique en BE la position a laquelle I'entrainement a atteint la vitesse finale.
Y16 pos Option de positionnement 1
Y2 3 pPos Option de positionnement 2
L'option de positionnement indique si cette position est indiquée en absolu ou si elle doit
étre approchée relativement a la derniére consigne de position.
valeur signification
-1 relatif, dans le sens de plus petites consignes de positions
0 absolu
+1 relatif, dans le sens de plus grandes consignes de positions
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Démarrages mult iples, en positionn ement relatif, de la méme rampe de déplacement
sans nouveau calcul des données indicatives de positionnement:

£ C
T ——
L =4

Avec des facteurs de mise a la norme différents d’'un nombre entier, un éventuel défaut
d'arrondi peut s'additionner sur des incréments pendant la conversion de BE.

Avec des démarrages multiples, si le positionnement détecte qu'un fin de course SW est
dépassé, le bit correspondant dans I'état de module est activé et I'entrainement reposi-
tionne sur la position de consigne actuelle (la fenétre pos. et le temps de fenétre pos.
sont alors pris en compte).

Aprés la mise en circuit du régulateur, les données indicatives de positionnement sont
sur leurs valeurs d'initialisation:; c'est-a-dire que la rampe de déplacement est inexis-
tante.

Si le mode Présélection de position a atteindre est mis hors circuit (blocage d'impulsion,
arrét rapide, commutation de mode de fonctionnement), le dernier bloc de déplacement
calculé s'efface. A la remise en circuit, il faut recalculer les données indicatives avant de
pouvoir démarrer!

POS Vitesse de positionnement 1
POS Vitesse de positionnement 2

Elles désignent la vitesse maximale de déplacement de I'entrainement en mode Position-
nement.

Y418 PoOs vitesse finale 1
H25 POS vitesse finale 2
Pas encore implémentées.

19 POS Accélération de positionnement 1
26 POS Accélération de positionnement 2

L'accélération maxi de I'entrainement en mode Positionnement se regle a l'aide de ce pa-
rametre.

Y20 Pos Décélération de positionnement 1

Y2 7 POS Décélération de positionnement 2
Comme pour l'accélération maxi, la décélération de positionnement désigne la décélération
maxi de l'entrainement en mode Positionnement.

Y2 1 POS Temporisation 1
Y2 8 POS Temporisation 2
Pas encore implémentées.
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5 TEST DES MODES DE FONCTIONNEMENT

Ce chapitre décrit la facon de tester les modes Course de référence, Présélection de position a at-
teindre et fonctionnement Manuel.

INDICATION

Le paramétrage de I'appareil doit étre fait avant le test!

5.1 Test du mode Course de référence

Paramétrage des parametres importants

Détermination de la mise a la norme d'unités-utilisateur (BE) externes sur des incréments inter-
nes (1).

POS norme position Z p.ex..1 ID 402

POS norme position N p.ex.1 ID 403

Si les deux parametres sont mis a 1, un incrément = 1 unité -utilisateur

La définition du sens de rotation du moteur pour des changement négatifs ou positifs de positions
est déterminé dans le parametre HLG Polarité (ID 17).

Si le parameétre ID 17 est a 0, le moteur tourne a droite avec des valeurs croissantes de positions.
Si HLG Polarité est égal a 1, il tourne alors a gauche.

Dans notre exemple HLG polarité doit étre a 0.

Détermination du profil de vitesse pendant le référencement :

POS vitesse de référence  p.ex. 500 I/ms ID 412
POS Accélération de réf p.ex. 5.00 I/ms? ID 413
POS Décélération de réf ~ p.ex. 10.00 I/ms? ID 442

La valeur indiquant la position absolue de I'entrainement au point de référence est a entrer dans le
paramétre POS Point de référence (ID 432); par ex. 655360 BE.

La position du point de référence et le sens d'approche, c'est-a-dire le déroulement précis de la
course de référence, se reglent par le paramétre POS mode de course de référence (ID 414).

bitNr.2 7 T~ °
ID-NL433
= Phase 1
Phasg 2 Point de référence méthode 3
Phase 4
<t L
Phase 3
Commutateur de |
point zéro
Impulsion 0 | | [ Position avant le début de la course de référence
I Point de référence
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Dans cet exemple on doit utiliser la méthode 3 (approche de l'inverseur positif d'origine). Cela
veut dire que le commutateur d'origine ne doit jamais étre actif a gauche de l'origine mais toujours
a sa droite. Le point de référence est a droite de l'origine!

O POS mode de déplacement de réf. p.ex. 3 (ID 414)

Dans le POS Mode commutateur (ID 434), on peut régler séparément pour chaque initiateur de
référence s'il s'agit d'un contact a fermeture ou a ouverture.

Sur la base du POS mode de déplacement de réf. réglé dans notre exemple, seul le commutateur
d'origine est analysé pendant la course de référence; le commutateur doit étre un contact a ouver-
ture.

0O POS Mode commutateur: 0004 o« (Bit no. 2 = 1)

Les bits 0 et 1 pour les deux fins de courses ne sont pas importants dans ce POS Mode de dépla-
cement de réf.

Le paraméetre POS Décalage de capteur (ID 435) se regle a 0.

INDICATION

Dans ce mode le parametre L commande anticipée N (ID 207) doit étre égal a 100%!

* Programmation de I'entrée numérique pour l'initiateur de référence
Dans cet exemple I'entrée numérique 0 se programme maintenant sur le bit 2 du parameétre POS
Etat du commutateur (ID 433)..

DE n° ID entrée 0 = 433 ID 370
DE sélection de bit 0 = 0004 pex ID 371
DE modeéle LOW 0 = 0000 pex ID 372
DE modéle HIGH 0 = 0004 nex ID 373
INDICATION

Il faut entrer aussi 0000 .y Dans le paramétre DE Etat (ID 382), les bits 0 a 3 doivent étre actifs,
pour que I'entrée numérique soit active.

Pour le test, l'initiateur de référence doit étre actionné éventuellement a la main. Contréler si le bit
correspondant est activé dans le parameétre POS Etat du commutateur (ID 433). Dans I'exemple le
bit 2 doit étre activé quand l'initiateur de référence est actionné.

En paramétrant, veiller a ce que le bit du POS Etat du commutateur (ID 433), sélectionné par l'in-
termédiaire de I'entrée numérique, corresponde au POS Mode de déplacement de réf. (ID 414);
voir Description Parameétre, (ID 433).

* Réglage du mode de fonctionnement
Pour le mode Course de référence, le paramétre M Mode de consigne (ID 122) doit étre mis a 6.
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Déverrouillage du gestionnaire d'entrainement

Pour déverrouiller le gestionnaire d'entrainement, la séquence d'entrée suivante est nécessaire:
M Mot de commande = 6 = 0006 ey ID 120

M Mot de commande = 15 = 000F py ID 120

Activation du déverrouillage externe d'impulsions
Pour des questions sur I'affectation de connecteurs, priére de voir la notice du régulateur corres-
pondant.

Départ de la course de référence

Activer le bit 4 du parameéetre M Mot de commande (ID 120).

O La course de référence est exécuté;

O la course de référence est terminée quand le bit 12 du M Mot d'état (ID 121) est activé.

Comportement de I'entrainement dans notre exemple:

- L'entrainement est a droite de l'origine:
Aprés le signal de départ, I'entrainement se déplace avec POS Vitesse de référence (ID 412),
vers l'origine, il s'inverse sur celle-ci et il s'arréte au point de référence (phases 1 a 4, voir
chap. 3.4).

- L'entrainement est a droite de l'origine:
Apreés le signal de départ, I'entrainement se déplace avec 1/8e de la vitesse réglée dans ID 412
en direction de l'origine, il la dépasse et s'arréte au point de référence (phases 2 a 4, voir chap.
3.4)).

Liste pour la suppression des défauts :

- L'entrainement ne démarre pas

O Est-ce que I'entrainement est déverrouillé et le déverrouillage externe d'impulsions activée?
Est-ce que M Mode de fonctionnement valeur réelle = 6 (ID 123)?
Le positionnement est-il mis en circuit? Bit 0 = 1 dans POS Etat de module (ID 400)?
Est-ce que HLG Sélection d'entrée = 1 (ID 13)?
Le bit de départ est-il activé dans M Mot de commande (bit 4, ID 120)?
Est-ce que dans M Mot d'état (ID 121) le bit 12 est activé? Si oui, I'entrainement était peut-
étre déja pres de l'initiateur de référence. A cause de la petitesse de la course, un déplace-
ment n'a peut-étre pas pu étre détecté.

O0Oo0goodg

- L'entrainement ne réagit pas au signal de l'initiateur de référence
O Est-ce que M Mode de fonctionnement valeur réelle = 6 (ID 123)?
O Le positionnement est-il mis en circuit? Bit 0 = 1 dans POS Etat de module (ID 400)?
O Est-ce que HLG Sélection d'entrée = 1 (ID 13)?
O Controler programmation de I'entrée numérique (voir 5.1.2)

- L'entrainement exécute la course de référence, mais dans le M mot d'état (ID 121) le bit 12
("référence atteinte") n'est pas activé.
O Agrandir POS Fenétre pos. (ID 429) jusqu'a ce que le bit soit activé
O Agrandir POS Temps de fenétre pos. (ID 430) jusqu'a ce que le bit soit activé
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L'entrainement se déplace a une vitesse plus faible qu'indiqué dans POS Vitesse de réf

(ID 412):

O Est-ce que M Mode de fonctionnement valeur réelle = 6 (ID 123)?

O Le positionnement est-il mis en circuit? Bit 0 = 1 dans POS Etat de module (ID 400)?

O Est-ce que HLG Sélection d'entrée = 1 (ID 13)?

O L'état de l'initiateur de référence est "actionné"; I'entrainement se déplace donc seulement
avec 1/8e de la vitesse de référence.

O Contrdler la programmation de I'entrée numérique, si ce déplacement d'entrainement n'est
pas correct (voir 5.1.2).

0 Contrdler POS Mode commutateur (ID 434)!

Apreés le départ, I'entrainement va dans le mauvais sens:

O Est-ce que M Mode de fonctionnement valeur réelle = 6 (ID 123)?

O Le positionnement est-il mis en circuit? Bit 0 = 1 dans POS Etat de module (ID 400)?

O Est-ce que HLG Sélection d'entrée = 1 (ID 13)?

O Est-ce que I'entrainement se déplace avec seulement 1/8e de la vitesse de référence?

L'état de l'initiateur de référence est "actionné";

Controler HLG Polarité (ID 17)!

O Contrdler la programmation de I'entrée numérique, si ce déplacement de I'entrainement
n'est pas correct (v. 5.1.2).

0 Contrdler POS Mode commutateur (ID 434)!

O Controler POS réglé Mode de déplacement de réf (ID 414)!

O

Aprés plusieurs référencements, on obtient deux points de références:
O Au moyen de POS Décalage de capteur (ID 435) décaler I'angle zéro du résolver, par ex.
d'une demi rotation de moteur (entrer 32768 incréments).

L'entrée d'une valeur n'est pas acceptée pour les paramétres POS Norme position Z (ID 402)
ou PS Norme position N (ID 403)..
0 La condition POS Norme position Z > ou = POS Norme position N doit étre remplie!

L'entrée d'une valeur n'est pas acceptée pour les paramétres POS Point de référence (ID 432),
POS Fin de course SW 1 (ID 439) ou POS Fin de course 2 SW (ID 440):
0 La condition suivante doit &tre remplie:

POS Fin de course 1 SW < POS Point de référence < POS Fin de course 2 SW
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5.2 Test du mode de fonctionnement Présélection de position a atteindre

Auparavant il faut avoir absolument exécuté une course de référence (voir chap. 5.1).

Dans I'exemple suivant, les mémes réglages qu'au chapitre 5.1. sont en vigueur pour les parametres:
POS Norme position Z (ID 402), POS Norme position N (ID 403), POS Point de référence (ID 432) et
HLG Polarité (ID 17).

Paramétrage des paramétres globaux importants
Dans le parametre POS Mode (ID 406) la surveillance de fin de course logicielle (SW) peut étre
mise en circuit et hors circuit. Pour tester ces fins de courses de logiciel, il faut mettre POS Mode
a 0001 e, Il faut maintenant entrer les positions de fins de course logicielles en respectant la
condition suivante:

POS Fin de course 1 logicielle < POS Point de réf < POS Fin de course 2 logicielle

Dans I'exemple on a entré pour POS Point de référence (ID 432) une valeur de 655360 BE. La
mise a la norme a été définie a 1 BE = 1 incrément (voir chap. 5.1.1).

La zone admise de déplacement doit par ex. étre limitée a cing tours de moteur a gauche par rap-
port au point de référence et a dix tours a droite.

0 POS Fin de course 1 logicielle = (655360 - 5*65536) BE = 327680 BE ID 439

0 POS Fin de course 2 logicielle = (655360 + 10*65536)BE = 1310720 BE ID 440

On entre la décélération pour un arrét rapide dans le parametre POS Décélération d'arrét rapide
(ID 408), voir chap. 4.1. Dans notre exemple la valeur doit étre 20.00 I/ms?2.

Avec POS N° de bloc actuel (ID 401) on sélectionne le bloc de positionnement en vigueur pour le
calcul des données indicatives suivant. Par ex. bloc 1.

Les trois parametres suivants sont décrits en détail au chapitre 4.1.

POS Fenétre pos., par ex. 64 BE ID 429
POS Temps de fenétre pos., par ex 8 ms ID 430
POS Lissage, par ex. 0 ms (pas de lissage) ID 441

Paramétrage des parameétres de blocs de positionnement

Les paramétres du premier bloc de positionnement vont d'ID 415 a 421; ceux du deuxiéme bloc
de positionnement d'ID 422 a 428.

Exemple: aprés la course de référence, I'entrainement est exactement sur le point de référence (=
655360 BE). Il doit maintenant tourner a droite de six rotations de moteur. Dans notre exemple on
a choisi le bloc de positionnement 1, dont les paramétres sont a régler maintenant.

1€ possibilité: positionnement absolu

POS Position a atteindre 1 = (655360 + 6*65536) BE = 1048576BE ID 415
POS Option de positionnement 1 =0 ID 416
2e possibilité: positionnement relatif
POS Position a atteindre 1 = 6*65536 BE = 393216 BE ID 415
POS Option de positionnementl =1 ID 416
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Le réglage des autres parametres des blocs de positionnement est indépendant de POS Option de
positionnement 1
Les trois parametres suivants indiquent le profil de vitesse en positionnement, par ex.:

POS Vitesse pos. 1 =500 I/ms ID 417
POS Accélération pos. 1 5.00 I/ms? ID 419
POS Décélération pos. 1 = 1.00 I/ms? ID 420

Les parameétres POS Vitesse finale 1 (ID 418) et POS Temporisation (1) (ID 421) ne sont pas en-
core implémentés et ne doivent pas étre réglés!

Réglage du mode de fonctionnement
Pour ce mode, le parametre M Mode de consigne (ID 122) doit étre mis a 1.

Déverrouillage du gestionnaire d'entrainement

Pour déverrouiller le gestionnaire d'entrainement, la séquence d'entrée suivante est nécessaire:
M Mot de commande = 6 = 0006 e, (ordre d'arrét) ID 120

M Mot de commande = 15 = 000F ., (ordre déverrouiller) ID 120

Activation du Déverrouillage externe d'impulsions
Pour des questions sur l'affectation de connecteurs, priére de voir la notice du régulateur corres-
pondant (chap. Installation).

Calcul des données indicatives de positionnement

Pour ce calcul il faut en plus activer, dans le M Mot de commande (ID 120), le bit 4. Le calcul est
terminé quand, dans le M Mot d'état (ID 121) le bit 12 est activé. Le bit 4 (ID 120) peut maintenant
étre remis a 0.

Présélection de position a atteindre

Dans le M Mot de commande (ID 120) activer en plus le bit 11.

La position est atteinte quand, dans le M Mot d'état (ID 121) le bit 10 est activé. Dans le parameétre
Consigne de position (ID 436) il y a 1048576 BE apres l'achevement du positionnement de cet
exemple.

Liste pour la suppression des défauts:

- L'entrainement ne démarre pas :

O Est-ce que l'entrainement est déverrouillé et le déverrouillage externe d'impulsions activée?

Est-ce que M Mode de fonctionnement valeur réelle = 1(ID 123) ?

Le positionnement est-il mis en circuit? Bit 0 = 1 dans POS Etat de module(ID 400) ?

Est-ce que HLG Sélection d'entrée = 1(ID 13) ?

Les données indicatives de positionnement ont-elles été calculées ?

Le bit de départ est-il activé dans M Mot de commande (bit 11, ID 120) ?

Dans le dernier positionnement, le bit 10 "position a atteindre atteinte" n'a pas été activé

dans le M Mot d'état. Agrandir POS Fenétre pos. (ID 429) et/ou réduire POS Temps de fe-

nétre pos. (ID 430) jusqu'a ce que le bit s'active.

O Les parametres ID 416 resp. 423 (POS Option de positionnement 1 resp. POS Option de
positionnement 2) sont a 0, c'est-a-dire qu'il faut positionner en absolu. L'actuel POS Consi-
gne de position (ID 436) est le méme que POS Position a atteindre 1 (ID 415) resp. POS
Position a atteindre 2 (ID 422).

I Ry
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0 La surveillance des fins de course logicielle est-elle active? POS Mode = 1 (ID 406)7?

O Dans le POS Etat de module (ID 400) est-ce que le bit 4 ou 5 est activé?
Si oui, une des deux fins de course logicielles est activée. Dans ce cas, on trouvera la suite
a donner dans la description des parametres.
POS Fin de courses logicielle 1 et 2 (ID 439 et 440), chapitre 4.1.

- L'entrainement a un parcours plus courts qu'indiqué par la présélection :

0 La surveillance des fins de course logicielle est-elle active? POS Mode = 1 (ID 406)7?

O Dans le POS Etat de module (ID 400) est-ce que le bit 4 ou 5 est activé?
Si oui, une des deux fins de course logicielles est activée? Dans ce cas, on trouvera la suite
a donner dans la description des parametres
POS Fins de course logicielles (SW) 1 et 2 (ID 439 et 440).

O Est-ce que dans le paramétre POS Etat de module (ID 400) le bit 9 "faute de calcul dans les
données indicatives" a été activé?
Si oui, priere de contacter le fabricant sur la ligne d’'urgence ("hotline").

- Apres le positionnement, I'entrainement a manqué son but de quelques incréments:
O A-t-on positionné en "relatif"? (ID 416 ou 423 ne sont pas 0).
O Apres le dernier positionnement ou référencement, est-ce qu'on a quitté I'état
"fonctionnement déverrouillé" (impulsions bloquées)?
O Si oui, cet écart s'est produit au déverrouillage du régulateur. . La cause est la synchronisa-
tion de la consigne de position sur la position réelle (erreur de réglage!) au moment du dé-
verrouillage..

- L'entrée d'une valeur pour les parameétres POS Fins de course logicielles (SW) 1 (ID 439) ou 2
(ID 440) n'est pas acceptée.
0 La condition suivante doit &tre remplie:
POS Fin de course logicielle (SW) 1 < POS Point de réf < POS Fin de course logicielle (SW) 2.
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5.3 Tests du mode de fonctionnement Manuel

Dans I'exemple suivant les mémes réglages qu'aux chapitres 5.1 et 5.2 sont en vigueur pour les pa-
rametres: HLG Polarité (ID 17), POS Norme de position Z (ID 402), POS Norme de position N
(ID 403), POS Mode (ID 406), POS Décélération d'arrét rapide (ID 408), POS point de référence
(ID 432), POS Fin de course logicielle (SW) 1 (ID 439), POS Fin de course logicielle (SW) 2 (ID 440).

Paramétrage des parametres importants
Le profil de vitesse pendant le mode Manuel se définit dans les parameétres suivants:

POS Vitesse coup par coup p.ex. 300 I/ms ID 409
POS Accélération coup par coup. p.ex. 4.00 I/ms? ID 410
POS Décélération coup par coup p.ex. 6.00 I/ms? ID 411

Réglage du mode de fonctionnement
Pour le mode Manuel, le paramétre M Mode consigne (ID 122) doit se régler a 5.

Programmation des entrées numériques

Il faut programmer une entrée numérique sur le bit 11 (avance coup par coup) et une autre sur le
bit 12 (recul coup par coup) du M Mot de commande (ID 120).

p.ex.:

Entrée numérique 1 pour avance coup par coup (ici rotation a droite):

DE n° ID entrée 1 =120 ID 374
DE sélection de bit 1 = 0800 pey ID 375
DE modéle LOW 1 = 0000 pey ID 376
DE modéle HIGH 1 = 0800 pex ID 377
Entrée numérique 2 pour avance coup par coup (ici rotation a gauche):
DE n° ID entrée 2 =120 ID 378
DE sélection de bit 2 = 1000 pey ID 379
DE modéle LOW 2 = 0000 pey ID 380
DE modéle HIGH 2 = 1000 pey ID 381
INDICATION

Il faut aussi entrer 0000 hex! Dans le parametre DE Etat (ID 382) les bits 4 a 11 doivent étre acti-
vés pour que les entrées numériques 1 et 2 soient commutées au point de vue du logiciel.

Déverrouillage du gestionnaire d'entrainement

Pour déverrouiller le gestionnaire d'entrainement, la séquence d'entrée suivante est nécessaire:
M Mot de commande = 6 = 0006 e, (ordre d'arrét) ID 120

M Mot de commande = 15 = 000F ., (ordre déverrouiller) ID 120
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Déverrouillage externe d'impulsions
Pour des questions sur I'affectation de connecteurs, priere de voir la notice du régulateur corres-
pondant (chap. Installation).

Départ de I'avance coup par coup

I'entrée numérique 1 (avance coup par coup) doit activer le bit 11 dans le M Mot de commande.

O L'entrainement recoit des consignes de position croissantes et il tourne a droite tant que le bit
reste activé et que le fin de course logicielle (SW) 2 n'est pas atteinte.

Départ du recul coup par coup

L'entrée numérique 2 (recul coup par coup) doit activer le bit 12 dans M Mot de commande.
L'entrainement recoit des consignes de position décroissantes et il tourne a gauche tant que le bit
reste activé et que le fin de course logicielle (SW) 1 n'est pas atteinte.

INDICATION

Si les bits 11 et 12 sont activés dans le M Mot de commande, I'entrainement freine a la vitesse de
rotation O!

Liste pour la suppression des défauts:
- L'entrainement ne démarre pas:

O Est-ce que l'entrainement est déverrouillé et le déverrouillage externe d'impulsions activée?
Est-ce que M Mode de fonctionnement valeur réelle =5 (ID 123)?
Le positionnement est-il mis en circuit? Bit 0 = 1 dans POS Etat de module (ID 400)?
Est-ce que HLG Sélection d'entrée =1 (ID 13)?
Le bit de départ est-il activé dans M Mot de commande (bit 11 ou 12; ID 120)?
Aussi bien le bit 11 que le bit 12 sont-ils activés dans le M Mot de commande (ID 120)7?
La surveillance des fins de course logicielle (SW) est-elle active? POS Mode = 1 (ID 406)?
Dans le POS Etat de module (ID 400) est-ce que le bit 4 ou 5 est activé?
Si oui, un des deux fins de course logicielles (SW) a été activé. Dans ce cas, on trouvera la
suite a donner dans la description des paramétres POS Fin de course logicielle (SW) 1 et 2
(ID 439 et 440).

- L'entrée d'une valeur pour le paramétre POS Fin de course logicielle (SW) 1 (ID 439) ou 2 (ID
440) n'est pas acceptée
0 La condition suivante doit &tre remplie:
POS Fin de course logicielle (SW) 1 < POS Point de réf < POS Fin de course logicielle (SW) 2

s s

- L'entrainement ne permet qu'un sens de rotation;
O Est-ce que le fin de course logicielle (SW) positif ou négatif est actif?
Est-ce que dans le parametre ID 433 le bit 0 ou 1 est activé?
Si oui, il faut vérifier si I'entrainement est vraiment dans un des deux fins de courses.
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6 EXEMPLE D'APPLICATION : POSITIONNEMENT DE BROCHE

Dans I'exemple suivant nous allons décrire la facon de paramétre le positionnement a I'aide d'un po-
sitionnement de vis a bille.

On part de la structure représentée sur le croquis. Les chariots se trouvant sur les vis a hilles doivent
étre positionnés dans la zone comprise entre les deux (commutateurs de) fins de course logicielles
(SW)1 et 2; la position pour une méme position de chariot doit alors étre identique pour les deux uni-
tés d'entrainement. Les données suivantes sont valables pour ces deux unités.

Moteur: Ny, = 3000 U/min.

1 rotation de moteur — 65536 incréments

O np = 3000U/min * 65536 incréments / (60*1000 ms/min.)
O npy =3000U/min * 1.092 incréments *ms/min.

0 np = 3276 incréments /ms

rapport de réduction: 1:25
pas de vis: 6,4 mm
zone de déplacement admise: 3000 mm (SW1 - SW2)

SW1, SW2

moteur 1 réducteur 1 ‘

D

avance positive

D

|
‘ G point de référence

L

fin de course négative

réducteur 2 moteur 2

D

avance positive

—

|
SW1 point de référence @ - SW2

~_

fin de course positive
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. A . 1
La norme suivante doit étre en vigueur: 1 BE = /100 mm

Calcul des parameétres de mise a la norme: 1 rotation de moteur = 65536 |
1 rotation de moteur = 2.5* 6.4 mm =16 mm

Y100 MM = 65536 | * Y100 mm / 16 mm
Y100 mm < 1 BE  40.96 |

0 POS norme de position Z = 4096 (ID 402)
0 POS norme de position N = 100 (ID 403)

Dans le module générateur de rampe on peut inverser le sens de rotation en inversant le signe algé-
brique de la consigne. Dans le paramétrage suivant du HLG Polarité, les deux unités d'entrainement
peuvent donc étre traitées de la méme facon dans la position a atteindre apres le référencement.

HLG Polarité = 0 pour unité d'entrainement 1 (ID 17)
=1 pour unité d'entrainement 2

Arrét rapide :
POS Décélération d'arrét rapide p.ex. 20.00 I/ms?2 (ID 408)

L'arrét rapide doit étre déclenché par I'intermédiaire d'une entrée numérique.
Programmation de I'entrée numérique 0 sur M Mot de commande (ID 120):

DE n° ID entrée 1 =120 (ID 370)
DE sélection de bit 1 = 4 = 8004 pex (ID 371)
DE modeéle LOW 1 = 32768 = 8000 p (ID 372)
DE modéle HIGH 1 = 32772 = 8004 j,ex (ID 373)
INDICATION

Le bit 15 du M Mot de commande est le bit de protection contre I'écriture. L'activation de ce
bit empéche que le M Mot de commande soit écrasé par une autre source de communication
avant d'étre traité. Ce bit de protection est automatiquement remis a 0.
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Réglage des parameétres pour la course de référence :
M mot de commande = 15 = 000F o, =

fonctionnem. déverrouillé (ID 120)

M consigne mode de fonctionnement = 6 (ID 122)

POS vitesse de référence p.ex. 500 I/ms (ID 412)

POS accélération de référence. p.ex. 5.00 I/ms” (ID 413) O donne un temps
d'accélération de
100ms

POS décélération. de réf(ID 442) p.ex. 10.00 I/ms® (ID 413) O

donne un temps de
freinage de 50ms
Déterminer POS mode de déplacement de référence (ID 414) :

Entrailnement 1. déplacement sur [commutateur de] fin de course négatif 0 POS mode
déplacement de réf = 1
POS mode commutateur = 0 = 0000, (ID 434), ) parce que le fin de
course est a fermeture
(POS mode commutateur = 2 = 0002 ., Si le fin de course était a ouver-
ture)
Programmation de I'entrée numérique 1 pour la fin de course sur POS Etat
commutateur (ID 433):
DE n° ID entrée 1 = 433 (ID 374)
DE sélection de bit 1 =2 =0002,, (ID 375)
DE modéle LOW 1 = 0 = 0000 pey (ID 376)
DE modéle HIGH 1 = 2 = 0002 ey (ID 377)

Entrailnement 2: déplacement sur [commutateur de] fin de course positif 0 POS mode
déplacement de réf = 2
POS mode commutateur = 0 = 0000, (ID 434), parce que le fin de course
est a fermeture
(POS mode commutateur = 1 = 0001 ,,.,, si le fin de course était a ouver-
ture)
Programmation de I'entrée numérique 1 pour fin de course sur POS Etat
commutateur (ID 433):
DE n° ID entrée 1 = 433 (ID 374)
DE sélection de bit 1 =1 =0001,e (ID 375)
DE modéle LOW 1 = 0 = 0000 pey (ID 376)
DE modéle HIGH 1 = 1 = 0001 jex (ID 377)

Aprés avoir trouvé les points de référence, on doit définir leurs positions. Dans cette applica-
tion, la distance entre ces points doit étre en plus mesurée, pour qu'on obtienne la méme
position de chariot avec la méme consigne de position.

p.ex. Distance entre les points de référence 2800 mm = 280 000 BE

0 entrainement 1: POS Point de réf = 110 000 BE (ID 432)

0 entrainement 2: POS Point de réf = 390 000 BE (ID 432)

Départ de la course de référence: M Mot de commande, activer en plus le bit 4 0 31=001F,
La course de référence est achevée quand, dans le M Mot d'état, le bit 12 est activé [ 1037,
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INDICATION

Apres plusieurs déplacements de référence, si on obtenait 2 points de réf sur un entraine-
ment, décaler le point de référence au moyen de Décalage capteur (ID 435).

Parametrer les fins de course logicielles

Zone de déplacement admise 3000 mm = 300 000 BE
O POS Fin de course logicielle (SW) 1 = 100 000 BE (ID 439)
0 POS Fin de course logicielle (SW) 2 = 400 000 BE (ID 440)

Réglage pour le mode Manuel :

M Mot de commande = 15 = 000F o=

fonctionnem. déverrouillé (ID 120)

M Consigne mode de fonctionnement =5 (ID 122)

POS Vitesse coup par coup p.ex. 200 I/ms (ID 409)

POS Accélération coup par coup. p.ex. 5.00 l/ms? (ID 410) O donne un

temps d’acc. de 40ms
POS Décélération coup par coup p.ex. 10.00 l/ms2 (ID 411) O donne un
temps de freinage de 20 ms
Départ avance coup par coup: Mot de commande, activer en plus bit 11 [0 2063 = 080F

Départ recul coup par coup:

M Mot de commande, activer en plus bit 12 [0 4111 = 100F¢

Paramétrage pour la présélection de position a atteindre
M Mot de commande = 15 = 000F o=

fonctionnem. déverrouillé (ID 120)

Consigne mode de fonctionnement = 1 (ID 122)
POS Fenétre pos., p.ex. 4 BE (ID 429)
POS temps fenétre pos., p.ex. 2ms (ID 430)
POS n° actuel de bloc, p.ex. 1 (ID 401)

Exemple de paramétrage d'un bloc de positionnement
Une fois achevée la course de référence, I'entrainement 1 a par ex. une consigne actuelle de position
de 110000 BE. Il doit étre positionné en absolu sur 250000 BE. Le temps de déplacement doit étre

aussi faible que possible.

O POS Position a atteindre 1 = 250000 BE (ID 415)
O POS Indication de posit. a att. 1 = 0 (absolu Pos.) (ID 416)
O POS Vitesse de pos. 1 = 3276 I/ms < 3000 U/min) (ID 417)

Le moteur admet les accélérations maximales suivantes:

0 POS Accélération pos. 1 = 20.00 I/ms2 (ID 419)

O POS Décélération pos. 1 =

Calcul de la rampe de déplacement:
Démarrer le positionnement:

24.00 1/ms2 (ID 420)

M Mot de commande, activer en plus le bit 4 00 31 = 001F ¢,
M Mot de commande, activer en plus le bit 11 0 2063 =080F,,

Le positionnement est achevé quand, dans POS Etat de module, le bit 7 est activé 0 0081 .,
La position a atteindre est atteinte quand, dans M Mot d'état, le bit 10 est activé O 0437
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Exemple : positionnement de broche

temps d'accélération tg en ms

temps de décélération t,, en ms

temps durant la vitesse maxi: - tx en ms

temps total de déplacement tges €n ms

vitesse maxi v en I/ms

course totale s en BE

course parcourue dans la phase d'accélération sg en BE
course parcourue dans la phase de décélération sy en BE
course parcourue en vitesse maxi sk en BE
accélération ag en I/ms2

décélération ay en /ms2

| |
| |
| |
\ \
<o — < —

tges

profil vitesse / temps

3276 3276
tg :l:—mS:164ms; tv:i:—T“S:ls?ms;
ag 20 ay, 24—

ms ms?

2

s =250000 BE-110500 BE =139500 BE (chemin parcouru)

Sg =0.5@ [g° =0.520-L ({164 ms)® = 268960 | = 268960 | 40009§'|E = 6566 BE;

sy =05M@, M2 =0524—[137ms)® =225228 | = 225228 | 00 BE _ 5408 BE:;
ms 4096 |

sk =s-sy -sSg =(139500-5498-6566) BE ~127436 BE;

127436 BE 220
t =K = 100 BE ~ 1504 ms;
v 3276
ms

tges = tg +ty +tc =(164+137+1594) ms = 1895 ms;

Les calculs ci-dessus sont valables pour une présélection continue de la consigne de position.
Mais les résultats coincident d'une maniére suffisamment précise avec ceux destinés a la présélec-
tion discréete de consigne.
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